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(54) Fahrgeschäft und Verfahren zum Betreiben des Fahrgeschäfts

(57) Die Erfindung betrifft ein Fahrgeschäft (1), das
eine Fahrgastaufnahme (11) zur Aufnahme wenigstens
einer Person, eine Anzeigevorrichtung (14, 15) zum An-
zeigen einer Filmsequenz (20) und einen Roboter mit
einer Steuervorrichtung (9) und einem Roboterarm (2)
aufweist, an dem die Fahrgastaufnahme (11) befestigbar
oder befestigt ist. Die Filmsequenz (20) umfasst mehre-
re, hintereinander folgende Bilder (21a-k). Der Roboter-
arm (2) umfasst mit der Steuervorrichtung (9) verbunde-
ne Antriebe und mehrere, mittels der Antriebe bezüglich

Achsen (A1-A3) relativ zueinander bewegbare Glieder
(3-7). Die Steuervorrichtung (9) ist eingerichtet, für eine
Bewegung des Roboterarms (2) die Antriebe anzusteu-
ern, damit die Glieder (3-7) während der Bewegung der
Bewegung zugeordnete Stellungen der Achsen (A1-A3)
aufweisen. In der Steuervorrichtung (9) ist eine Informa-
tion über eine Zuordnung zumindest mehrere der Bilder
(21a-k) der Filmsequenz (20) zu entsprechenden Stel-
lungen der Achsen (A1-A3) des Roboterarms (2) gespei-
chert.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Fahrgeschäft mit ei-
nem Roboter und Verfahren zum Betreiben des Fahrge-
schäfts.
[0002] Die EP 1 605 421 A2 offenbart ein Fahrge-
schäft, welches einen Roboterarm und eine an einer Be-
festigungsvorrichtung des Roboterarms befestigte Sitz-
einheit umfasst. An der Sitzeinheit ist ein Bildwidergabe-
schirm zur Wiedergabe einer Filmsequenz befestigt, wel-
che einer Bewegung des Roboterarms zugeordnet ist.
[0003] Aufgabe der Erfindung ist es, ein verbessertes
Fahrgeschäft anzugeben, welches einen Roboter mit ei-
nem Roboterarm und einer Steuervorrichtung, und eine
Anzeigevorrichtung zum Anzeigen einer Filmsequenz
während einer Bewegung des Roboterarms aufweist.
[0004] Die Aufgabe der Erfindung wird gelöst durch ein
Fahrgeschäft, aufweisend

- eine Fahrgastaufnahme zur Aufnahme wenigstens
einer Person,

- einen Roboter mit einer Steuervorrichtung und ei-
nem Roboterarm, welcher mit der Steuervorrichtung
verbundene Antriebe und mehrere, mittels der An-
triebe bezüglich Achsen relativ zueinander beweg-
bare Glieder aufweist und an dem die Fahrgastauf-
nahme befestigbar oder befestigt ist, und die Steu-
ervorrichtung eingerichtet ist, für eine Bewegung des
Roboterarms die Antriebe anzusteuern, damit die
Glieder während der Bewegung der Bewegung zu-
geordnete Stellungen der Achsen aufweisen, und

- eine Anzeigevorrichtung, welche eingerichtet ist,
während der Bewegung des Roboterarms eine Film-
sequenz anzuzeigen, welche mehrere, hintereinan-
der folgende Bilder aufweist,

und in der Steuervorrichtung eine Information über eine
Zuordnung zumindest mehrerer der Bilder der Filmse-
quenz zu entsprechenden Stellungen der Achsen des
Roboterarms gespeichert ist.
[0005] Das erfindungsgemäße Fahrgeschäft umfasst
demnach den Roboter, der wiederum den Roboterarm
und die Steuervorrichtung umfasst. Der Roboter kann
z.B. als Industrieroboter ausgeführt sein, an dessen Ro-
boterarm die Fahrgastaufnahme befestigt oder befestig-
bar ist. Dazu umfasst der Roboterarm beispielsweise ei-
ne geeignete Befestigungsvorrichtung. Die Steuervor-
richtung ist vorgesehen, den Roboterarm anzusteuern,
sodass dieser eine vorgegebene Bewegung durchführt,
wodurch die Fahrgastaufnahme ebenfalls eine vorgege-
bene Bewegung durchführt. Der Bewegung sind entspre-
chende Stellungen der Achsen des Roboterarms zuge-
ordnet.
[0006] Das erfindungsgemäße Fahrgeschäft umfasst
ferner die Anzeigevorrichtung, mittels derer während der
Bewegung des Roboterarms bzw. der Fahrgastaufnah-
me die der Bewegung zugeordnete Filmsequenz ange-
zeigt wird. Die Anzeigevorrichtung ist z.B. an der Fahr-

gastaufnahme angeordnet. Die Anzeigevorrichtung um-
fasst z.B. einen Projektor und eine Leinwand oder einen
Bildschirm.
[0007] Um z.B. Vorraussetzungen für ein verbessertes
synchrones Anzeigen der Filmsequenz zur Bewegung
des Roboterarms zu erreichen, ist in der Steuervorrich-
tung die Information über eine Zuordnung zumindest
mehrerer der Bilder der Filmsequenz zu entsprechenden
Stellungen der Achsen des Roboterarms gespeichert.
Somit ist nicht nur einer Zuordnung des ersten Bildes zur
entsprechenden Stellung der Achsen bekannt, sondern
auch Stellungen der Achsen zu entsprechenden Bildern
der Filmsequenz zu späteren Zeitpunkten. Diese Infor-
mation kann z.B. zu einem Nachsynchronisieren der an-
gezeigten Filmsequenz während der Bewegung des Ro-
boterarms verwendet werden.
[0008] Es kann beispielsweise vorgesehen sein, dass
die Bilder, über die eine Information über deren zugeord-
neten Stellungen der Achsen in der Steuervorrichtung
gespeichert ist, mit einem der entsprechenden Stellung
der Achsen zugeordneten Marker versehen sind.
[0009] Aufgrund der in der Steuervorrichtung gespei-
cherten Information kann nach einer Ausführungsform
des erfindungsgemäßen Fahrgeschäfts dessen Steuer-
vorrichtung eingerichtet sein, während der Bewegung
des Roboterarms ein synchrones Anzeigen der Filmse-
quenz zur Bewegung des Roboterarms aufgrund der Zu-
ordnung der Bilder zu ihren Stellungen der Achsen zu
überwachen. Aufgrund des Überwachens kann die Steu-
ervorrichtung gegebenenfalls ein Nachsynchronisieren
der angezeigten Filmsequenz während der Bewegung
des Roboterarms veranlassen.
[0010] Die Steuervorrichtung kann nach einer Variante
des erfindungsgemäßen Fahrgeschäfts eingerichtet
sein, eine Abweichung des synchronen Anzeigens der
Filmsequenz zur Bewegung des Roboterarms zu erken-
nen, wenn bei einer aktuellen Stellung der Achsen das
aktuell mittels der Anzeigvorrichtung angezeigte Bild die-
ser Stellung der Achsen nicht zugeordnet ist oder zumin-
dest um eine maximal vorgegebene Anzahl von Bildern
abweicht.
[0011] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft dem-
nach ein Verfahren zum Betreiben des erfindungsgemä-
ßen Fahrgeschäfts, aufweisend folgende Verfahrens-
schritte:

- Bewegen des Roboterarms derart, dass dieser wäh-
rend des Bewegens der Bewegung zugeordnete
Stellungen der Achsen aufweist,

- synchrones Anzeigen der Filmsequenz zur Bewe-
gung des Roboterarms,

- Erkennen einer Abweichung des synchronen Anzei-
gens der Filmsequenz zur Bewegung des Roboter-
arms, wenn bei einer aktuellen Stellung der Achsen
das aktuell angezeigte Bild dieser Stellung der Ach-
sen nicht zugeordnet ist oder zumindest um eine ma-
ximal vorgegebene Anzahl von Bildern abweicht.
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[0012] Aufgrund der gespeicherten Information über
die Zuordnungen der Stellungen der Achsen des Robo-
terarms zu entsprechenden Bildern der Filmsequenz
wird somit eine relativ einfache Überwachung des syn-
chronen Anzeigens der Filmsequenz zur Bewegung des
Roboterarms erlaubt.
[0013] Wird eine Abweichung erkannt, dann kann es
für ein Nachsynchronisieren vorgesehen sein, die Ge-
schwindigkeit der Bewegung des Roboterarms in Abhän-
gigkeit zur erkannten Abweichung anzupassen. Je nach
erkannter Abweichung kann demnach die Geschwindig-
keit des Roboterarms beschleunigt oder verlangsamt
werden.
[0014] Zusätzlich oder alternativ kann es auch vorge-
sehen sein, dass nach einem Erkennen einer Abwei-
chung für ein Nachsynchronisieren vorgesehen ist, die
angezeigte Filmsequenz bis zu dem nächsten Bild zu
überspringen, welchem eine Stellung der Achsen des
Roboterarms zugeordnet ist. Auch ein Wiederholen der
angezeigten Filmsequenz ab dem nächst vorherigem
Bild, welchem eine Stellung der Achsen des Roboter-
arms zugeordnet ist, ist möglich.
[0015] Nach einer Variante des erfindungsgemäßen
Fahrgeschäfts ist dessen Steuervorrichtung eingerich-
tet, außerplanmäßig die Bewegung des Roboterarms zu
unterbrechen. Dazu kann das Fahrgeschäft, insbeson-
dere dessen Fahrgastaufnahme einen Notaus-Schalter
aufweisen. Nach einer solchen außerplanmäßigen Un-
terbrechung der Bewegung kann es vorgesehen sein,
die Bewegung fortzusetzen.
[0016] Um Vorraussetzungen zu schaffen, dass nach
dem Fortsetzen der Bewegung des Roboterarms die
restliche Filmsequenz synchron zur Bewegung ange-
zeigt werden kann, ist nach einer Ausführungsform des
erfindungsgemäßen Fahrgeschäfts dessen Steuervor-
richtung eingerichtet, nach einem außerplanmäßigen
Unterbrechen der Bewegung des Roboterarms denjeni-
gen Anteil der Filmsequenz zu ermitteln, welcher bis zum
Unterbrechen bereits mittels der Anzeigevorrichtung an-
gezeigt wurde, und anschließend das Bild der Filmse-
quenz zu ermitteln, dem eine Stellung der Achsen zuge-
ordnet ist und insbesondere dem letzten vor dem Unter-
brechen mittels der Anzeigvorrichtung angezeigten Bild
am nächsten ist. Die entsprechende Stellung der Achsen
kann vor oder auch nach dem Unterbrechen der Filmse-
quenz sein.
[0017] Um die Bewegung des Roboterarms synchron
zur Filmsequenz fortzuführen, ist nach einer Ausfüh-
rungsform des erfindungsgemäßen Fahrgeschäfts des-
sen Steuervorrichtung eingerichtet, diejenige Stellung
der Achsen, welche dem ermittelten Bild zugeordnet ist,
zu ermitteln, die Antriebe des Roboterarms derart anzu-
steuern, damit der Roboterarm die ermittelte Stellung der
Achsen einnimmt und die Bewegung des Roboterarm
fortsetzt, und ein Anzeigen der Filmsequenz, beginnend
mit dem ermittelten Bild, mittels der Anzeigevorrichtung
zu veranlassen.
[0018] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft dem-

nach ein Verfahren zum Betreiben des erfindungsgemä-
ßen Fahrgeschäfts, aufweisend folgende Verfahrens-
schritte:

- Bewegen des Roboterarms derart, dass dieser wäh-
rend des Bewegens der Bewegung zugeordnete
Stellungen der Achsen aufweist,

- synchrones Anzeigen der Filmsequenz zur Bewe-
gung des Roboterarms,

- außerplanmäßig Unterbrechen der Bewegung des
Roboterarms,

- nach dem außerplanmäßigen Unterbrechen der Be-
wegung des Roboterarms, Ermitteln desjenigen An-
teils der Filmsequenz, welcher bis zum Unterbre-
chen bereits angezeigt wurde,

- Ermitteln des Bildes der Filmsequenz, dem eine Stel-
lung der Achsen zugeordnet ist und insbesondere
dem letzten vor dem Unterbrechen der Bewegung
des Roboterarms angezeigten Bildes am nächsten
ist,

- Ermitteln derjenigen Stellung der Achsen, welche
dem ermittelten Bild zugeordnet ist,

- Bewegen des Roboterarms in eine Stellung entspre-
chend der ermittelten Stellung der Achsen und Fort-
setzten der Bewegung des Roboterarm, und

- beginnend mit dem ermittelten Bild, Fortsetzten des
Anzeigens der Filmsequenz.

[0019] Gemäß dem erfindungsgemäßen Fahrgeschäft
werden gegebenenfalls dem Film bzw. der Filmsequenz
bestimmte, definierte Sequenzpunkte bzw. Marker ge-
gebenenfalls mit einem Soll-Positionssignal der jeweili-
gen Roboterposition, d.h. Stellungen der Achsen des Ro-
boterarms insbesondere in der Steuervorrichtung hinter-
legt.
[0020] Gegebenfalls erkennt die Steuerung oder PLC,
d.h. die Steuervorrichtung eine Abbruchsequenz, ermit-
telt die abgelaufenen Sequenzen während des Still-
stands und errechnet die neue Sollposition (Aufsynchro-
nisierungsposition) für einen möglichen Neustart syn-
chron zum Film bzw. zur Filmsequenz. D.h. der Roboter
fährt automatisch nach dem Signal "Fortsetzung" auf die
nächste mögliche Aufsynchronisierungsposition. Zu-
sätzlich oder alternativ kann die Steuerung (oder PLC),
d.h. die Steuervorrichtung derart ausgeführt sein zu er-
kennen, ob der Film bzw. die Filmsequenz synchron zur
Bewegung läuft. Hierzu werden z.B. definierte Sequenz-
punkte bzw. Marker mit einem Soll-Positionssignal der
jeweiligen Roboterposition (Stellungen der Achsen) hin-
terlegt, stetig kontrolliert und bei Abweichung z.B. die
Robotergeschwindigkeit zur Aufsynchronisierung ange-
passt oder beispielsweise die Filmsequenzen bis zur
nächstmöglichen Aufsynchronisierungsposition über-
sprungen.
[0021] Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist ex-
emplarisch in den beigefügten schematischen Figuren
dargestellt. Es zeigen:
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Fig. 1 eine Fahrgeschäft mit einem Roboterarm und
einer an dem Roboterarm angeordneten Fahr-
gastaufnahme, und

Fig. 2 eine Filmsequenz.

[0022] Die Fig. 1 zeigt in einer perspektivischen Dar-
stellung eines Fahrgeschäfts 1, das eine Fahrgastauf-
nahme 11 und einen Roboter mit einem Roboterarm 2
und einer Steuervorrichtung 9 aufweist.
[0023] Der Roboterarm 2 umfasst im Falle des vorlie-
genden Ausführungsbeispiels mehrere, nacheinander
angeordnete und mittels Gelenke verbundene Glieder.
Bei den Gliedern handelt es sich insbesondere um ein
ortsfestes oder bewegliches, z.B. auf einem Sockel an-
geordnetes Gestell 3 und ein relativ zum Gestell 3 um
eine vertikal verlaufende Achse A1 drehbar gelagertes
Karussell 4. Weitere Glieder des Roboterarms 2 sind im
Falle des vorliegenden Ausführungsbeispiels eine
Schwinge 5, ein Ausleger 6 und eine vorzugsweise mehr-
achsige Roboterhand 7 mit einer Befestigungsvorrich-
tung 8, an der die Fahrgastaufnahme 11 befestigt ist. Die
Schwinge 5 ist am unteren Ende z.B. an einem nicht nä-
her dargestellten Schwingenlagerkopf auf dem Karussell
4 um eine vorzugsweise horizontale Achse A2 schwenk-
bar gelagert. Am oberen Ende der Schwinge 5 ist wie-
derum um eine ebenfalls vorzugsweise horizontale Ach-
se A3 der Ausleger 6 schwenkbar gelagert. Dieser trägt
endseitig die Roboterhand 7 mit ihren vorzugsweise drei
Achsen, die in der Fig. 1 nicht näher dargestellt sind.
[0024] Um den Roboter bzw. dessen Roboterarm 2 zu
bewegen, umfasst dieser in allgemein bekannter Weise
mit der Steuervorrichtung 9 verbundene Antriebe, die ins-
besondere elektrische Antriebe sind. In der Figur 1 sind
nur einige der elektrischen Motoren 10 dieser Antriebe
gezeigt. Auf der Steuervorrichtung 9 läuft ein Rechen-
programm, mittels dem die Steuervorrichtung 9 im Be-
trieb des Roboters diesen beispielsweise derart ansteu-
ert, dass die Befestigungsvorrichtung 8 oder ein soge-
nannter Tool Center Point und somit die Fahrgastauf-
nahme 11 eine vorbestimmte Bewegung ausführen. Ge-
gebenfalls regelt die Steuervorrichtung 9 die Antriebe.
Die Antriebe können auch geregelte Antriebe sein, wobei
die Steuervorrichtung 9 Sollwerte für die einzelnen An-
triebe berechnet und diese den Antrieben übermittelt.
[0025] Im Falle des vorliegenden Ausführungsbei-
spiels weist die Fahrgastaufnahme 11 ein Gestell 12 und
zwei am Gestell 12 befestigte Sitzen 13 auf, auf denen
sich zwei Personen setzten können, um mittels des Fahr-
geschäftes 1 bewegt zu werden. Die Fahrgastaufnahme
11 umfasst beispielsweise zwei am Gestell 12 oder an
den Sitzen 13 befestigte Lautsprecher 14, um während
einer Bewegung des Roboterarms 2 die Bewegung aku-
stisch zu untermalen. Des Weiteren weist die Fahrgast-
aufnahme 11 eine Anzeigevorrichtung zum Anzeigen ei-
ner in der Fig. 2 gezeigten Filmsequenz 20 auf.
[0026] Die Anzeigevorrichtung umfasst im Falle des
vorliegenden Ausführungsbeispiels einen beispielswei-

se am Gestellt 12 befestigten Filmprojektor 14, welcher
eingerichtet ist, die Filmsequenz 20 auf einer z.B. am
Gestell 12 befestigten Leinwand 15 zu projizieren. Die
Leinwand 15 ist z.B. gewölbt. Als Anzeigevorrichtung
kann aber beispielsweise auch ein Bildschirm, insbeson-
dere wenigstens ein Flachbildschirm verwendet werden.
[0027] Das Fahrgeschäft 1 ist eingerichtet, mittels sei-
nes Roboterarms 2 und gesteuert durch die Steuervor-
richtung 9 die Fahrgastaufnahme 11 gemäß einer vor-
bestimmten Bewegung zu bewegen. Dazu steuert, wie
bereits erläutert, die Steuervorrichtung 9 die Antriebe des
Roboterarms 2 geeignet an.
[0028] Des Weiteren ist es vorgesehen, während der
Bewegung des Roboterarms 2 auf der Leinwand 15 die
Filmsequenz 20 zu projizieren. Die Filmsequenz 20 ist
der Bewegung des Roboterarms 2 zugeordnet bzw. die
Filmsequenz 20 läuft synchron zur Bewegung des Ro-
boterarms 2. Des Weiteren kann es vorgesehen sein,
dass die Steuervorrichtung 9 den Roboterarm 2 gemäß
auswählbarer unterschiedlicher Bewegungen ansteuert
und dass diesen unterschiedlichen Bewegungen jeweils
unterschiedliche Filmsequenzen 20 zugeordnet sind.
Um die fragliche Filmsequenz 20 der Bewegung zuzu-
ordnen, ist z.B. der Projektor 14 mit der Steuervorrich-
tung 9 verbunden, sodass diese den Projektor 14 an-
steuern kann. Die wenigstens eine Filmsequenz 20 kann
z.B. in der Steuervorrichtung 9 gespeichert sein und zur
Wiedergabe an den Projektor 14 übermittelt werden. Die
Filmsequenz 20 kann aber auch in einem dem Projektor
14 zugeordneten Speicher oder Widergabegerät gespei-
chert sein, welche bzw. welches insbesondere mit dem
Steuerrechner 9 verbunden ist.
[0029] Die Filmsequenz 20 umfasst eine Mehrzahl von
Bildern 21a-k, welche, wenn zeitlich nacheinander, be-
ginnend mit dem Bild 21a auf die Leinwand 15 projiziert,
die wiedergegebene Filmsequenz 20 ergeben. Um auch
während der Bewegung des Roboterarms 2 ein Nach-
synchronisieren der Filmsequenz 20 relativ zur Bewe-
gung des Roboterarms 2 zu erlauben, sind zuminderst
ein paar der Bilder 21a-k, wenn nicht gar alle, entspre-
chenden Stellungen der Achsen A1-A3 (Achsenstellun-
gen) des Roboterarms 2 während der Bewegung des-
selben zugeordnet bzw. sind zuminderst ein paar der Bil-
der 21a-k, wenn nicht gar alle, entsprechenden Lagen
(Positionen und Orientierungen) der Befestigungsvor-
richtung 8 bzw. des Tool Center Points des Roboterarms
2 bzw. der Fahrgastaufnahme 11 zugeordnet. Dies wird
im Falle des vorliegenden Ausführungsbeispiels dadurch
erreicht, dass einige, wenn nicht gar alle Bilder 21a-k mit
einer Markierung 22 versehen sind, wodurch eine ein-
deutige Zuordnung dieser Bilder 21a-k zu den entspre-
chenden Lagen bzw. Achsenstellungen erreicht wird.
Diese Zuordnung ist z.B. in der Steuervorrichtung 9 hin-
terlegt. Somit sind der Filmsequenz 20 definierte Se-
quenzpunkte entsprechenden Achsenstellungen bzw.
Lagen hinterlegt. Diese Zuordnung kann z.B. dadurch
realisiert sein, dass den Achsenstellungen bzw. Lagen
zugeordneten, von der Steuervorrichtung 9 erzeugten
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Soll-Positionssignalen für die Antriebe des Roboterarms
2 die jeweiligen Sequenzpunkte bzw. Marker 22 zuge-
ordnet sind. Dadurch wird insbesondere erreicht, dass
einer Soll-Lage der Fahrgastaufnahme 11 eindeutig ein
entsprechendes Bild 21a-k der Filmsequenz 20 zugeord-
net ist. Die Sequenzpunkte bzw. Marker 22 können z.B.
in bestimmten Zeitintervallen und/oder bei jedem Wech-
sel der Lage des Tool Center Points gesetzt sein.
[0030] Im Falle des vorliegenden Ausführungsbei-
spiels ist es vorgesehen, die Bewegung des Roboter-
arms 2, gesteuert durch die Steuervorrichtung 9 syn-
chron zur wiedergegebenen Filmsequenz 20 durchzu-
führen. Dazu wird insbesondere die Bewegung des Ro-
boterarms 2 synchron zur Filmsequenz 20, also mit des-
sen Bild 21a gestartet. Während der Bewegung des Ro-
boterarms 2 steuert im Falle des vorliegenden Ausfüh-
rungsbeispiels die Steuervorrichtung 9 nicht nur die Be-
wegung des Roboterarms 2, sondern überwacht die
Steuervorrichtung 9, ob die Filmsequenz 20 synchron
zur Bewegung des Roboterarms 2 an der Leinwand 15
angezeigt wird bzw. ob die Bewegung des Roboterarms
2 synchron zur angezeigten Filmsequenz 20 durchge-
führt wird. Dazu ist gegebenenfalls die Steuervorrichtung
9 mit dem Projektor 14 verbunden. Aufgrund der jewei-
ligen Sequenzpunkte bzw. Marker 22 der Bilder 21a-k
wird es der Steuervorrichtung 9 erlaubt, die synchrone
Bewegung zu überwachen.
[0031] Im Falle des vorliegenden Ausführungsbei-
spiels ist die Steuervorrichtung 9 außerdem derart ein-
gerichtet, eine Abweichung der synchronen Bewegung
des Roboterarms 2 relativ zur angezeigten Filmsequenz
20 zu erkennen, wenn z.B. bei einer aktuellen Soll-Ach-
senstellung das aktuell angezeigte Bild 21a-k dieser Ach-
senstellung bzw. dieser Lage des Tool Center Points
nicht entspricht bzw. zugeordnet ist oder zumindest um
eine maximal vorgegebene Anzahl von Bildern 21a-k ab-
weicht. Dazu läuft z.B. auf der Steuervorrichtung 9 ein
geeignetes Rechenprogramm.
[0032] Erkennt die Steuervorrichtung 9 eine Abwei-
chung, dann ist es im Falle des vorliegenden Ausfüh-
rungsbeispiels vorgesehen, dass die Steuervorrichtung
9 die Geschwindigkeit der Bewegung des Roboterarms
2 entsprechend der Abweichung der Synchronisation an-
passt, also entsprechend der Abweichung die Bewegung
schnelle oder langsamer ausführt. Es ist aber auch mög-
lich, die angezeigte Filmsequenz 20 bis zu dem Bild
21a-k, welches den nächstmöglichen Marker 22 auf-
weist, zu überspringen oder ab dem nächst vorigen Bild
21a-k, welchem eine Stellung der Achsen A1-A3 des Ro-
boterarms 2 zugeordnet ist, zu wiederholen.
[0033] Alternativ oder zusätzlich können die Sequenz-
punkte bzw. Marker 22 auch verwendet werden, nach
einer außerplanmäßigen Unterbrechung der Bewegung
des Roboterarms 2 die Bewegung des Roboterarms 2
mit synchronem Anzeigen der restlichen Filmsequenz 20
fortzuführen.
[0034] Um die Bewegung außerplanmäßig zu stop-
pen, umfasst beispielsweise die Fahrgasaufnahme 11

einen mit der Steuervorrichtung 9 verbundenen
Notaus-Schalter 16, mittels dem die mittels der Fahrgast-
aufnahme 11 beförderten Personen die Bewegung des
Roboterarms 2 stoppen bzw. unterbrechen können. Eine
außerplanmäßige Unterbrechung der Bewegung des
Roboterarms 2 kann aber z.B. auch durch eine automa-
tische Unterbrechung durch die Steuervorrichtung 9 er-
folgen.
[0035] Im Falle des vorliegenden Ausführungsbei-
spiels wird ein Fortführen der Bewegung des Roboter-
arms 2 mit synchroner Darstellung der Filmsequenz 20
folgendermaßen realisiert:
[0036] Nach der außerplanmäßigen Unterbrechung
der Bewegung des Roboterarms 2 ermittelt die Steuer-
vorrichtung 9 denjenigen Anteil der Filmsequenz 20, wel-
cher bis zur Unterbrechung bereits angezeigt wurde. D.h.
die Steuervorrichtung 9 ermittelt diejenigen Bilder 21a-k,
die bis zur Unterbrechung der Bewegung des Roboter-
arms 2 bereits dargestellt wurden.
[0037] Danach ermittelt die Steuervorrichtung 9 das
Bild 21a-k mit einem Marker 22, welches dem letzten
angezeigten Bild 21a-k vor der Unterbrechung am näch-
sten ist. Dies kann ein noch nicht gezeigtes Bild 21a-k
oder ein bereits gezeigtes Bild 21a-k sein.
[0038] Anschließend ermittelt die Steuervorrichtung 9
diejenige Achsenstellung bzw. Lage des Tool Center
Points, welche dem ermittelten Bild 21a-k zugeordnet ist.
[0039] Soll die Bewegung des Roboterarms 2 fortge-
führt werden, so wird der Roboterarm 2, gesteuert von
der Steuervorrichtung 9 in diese Achsenstellung bewegt,
indem die Steuervorrichtung 9 beispielsweise die Antrie-
be des Roboterarms 2 entsprechend ansteuert bzw. den
Antrieben entsprechende Soll-Werte übermittelt.
[0040] Anschließend steuert die Steuervorrichtung 9
die Antriebe des Roboterarms 2 derart an, sodass dieser
die unterbrochene Bewegung fortführt. Gleichzeitig steu-
ert die Steuervorrichtung 9 den Projektor 14 derart an,
sodass dieser die Filmsequenz 20, beginnend mit dem
ermittelten Bild 21a-k, auf die Leinwand 15 projiziert.

Patentansprüche

1. Fahrgeschäft, aufweisend

- eine Fahrgastaufnahme (11) zur Aufnahme
wenigstens einer Person,
- einen Roboter mit einer Steuervorrichtung (9)
und einem Roboterarm (2), welcher mit der
Steuervorrichtung (9) verbundene Antriebe und
mehrere, mittels der Antriebe bezüglich Achsen
(A1-A3) relativ zueinander bewegbare Glieder
(3-7) aufweist und an dem die Fahrgastaufnah-
me (11) befestigbar oder befestigt ist, und die
Steuervorrichtung (9) eingerichtet ist, für eine
Bewegung des Roboterarms (2) die Antriebe
anzusteuern, damit die Glieder (3-7) während
der Bewegung der Bewegung zugeordnete Stel-
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lungen der Achsen (A1-A3) aufweisen, und
- eine Anzeigevorrichtung (14, 15), welche ein-
gerichtet ist, während der Bewegung des Robo-
terarms (2) eine Filmsequenz (20) anzuzeigen,
welche mehrere, hintereinander folgende Bilder
(21a-k) aufweist,
und in der Steuervorrichtung (9) eine Informati-
on über eine Zuordnung zumindest mehrere der
Bilder (21a-k) der Filmsequenz (20) zu entspre-
chenden Stellungen der Achsen (A1-A3) des
Roboterarms (2) gespeichert ist.

2. Fahrgeschäft nach Anspruch 1, bei dem die Bilder
(21a-k), über die eine Information über deren zuge-
ordnete Stellungen der Achsen (A1-A3) in der Steu-
ervorrichtung (9) gespeichert ist, mit einem der ent-
sprechenden Stellungen der Achsen (A1-A3) zuge-
ordneten Marker (22) versehen sind.

3. Fahrgeschäft nach Anspruch 1 oder 2, bei dem die
Steuervorrichtung (9) eingerichtet ist, während der
Bewegung des Roboterarms (9) ein synchrones An-
zeigen der Filmsequenz (20) zur Bewegung des Ro-
boterarms (2) aufgrund der Zuordnung der Bilder
(21a-k) zu ihren Stellungen der Achsen (A1-A3) zu
überwachen.

4. Fahrgeschäft nach einem der Ansprüche 1 bis 3, bei
dem die Steuervorrichtung (9) eingerichtet ist, eine
Abweichung des synchronen Anzeigens der Filmse-
quenz (20) zur Bewegung des Roboterarms (2) zu
erkennen, wenn bei einer aktuellen Stellung der Ach-
sen (A1-A3) das aktuell mittels der Anzeigvorrich-
tung (14, 15) angezeigte Bild (21a-k) dieser Stellung
der Achsen (A1-A3) nicht zugeordnet ist oder zumin-
dest um eine maximal vorgegebene Anzahl von Bil-
dern (21a-k) abweicht.

5. Fahrgeschäft nach Anspruch 4, bei dem die Steuer-
vorrichtung (9) eingerichtet ist,

- nach einem Erkennen der Abweichung die Ge-
schwindigkeit der Bewegung des Roboterarms
(2) in Abhängigkeit der erkannten Abweichung
anzupassen,
- nach einem Erkennen der Abweichung ein
Überspringen der Filmsequenz (20) bis zu dem
nächsten Bild (21a-k), welchem eine Stellung
der Achsen (A1-A3) des Roboterarms (2) zuge-
ordnet ist, zu veranlassen, und/oder
- nach einem Erkennen der Abweichung ein
Wiederholen der Filmsequenz (20) ab dem
nächst vorherigen Bild (21a-k), welchem eine
Stellung der Achsen (A1-A3) des Roboterarms
(2) zugeordnet ist, zu veranlassen.

6. Fahrgeschäft nach einem der Ansprüche 1 bis 5, bei
dem die Steuervorrichtung (9) eingerichtet ist, au-

ßerplanmäßig die Bewegung des Roboterarms (2)
zu unterbrechen, nach einem außerplanmäßigen
Unterbrechen der Bewegung des Roboterarms (2)
denjenigen Anteil der Filmsequenz (20), welcher bis
zum Unterbrechen bereits mittels der Anzeigevor-
richtung (14, 15) angezeigt wurde, zu ermitteln, das
Bild (21a-k) der Filmsequenz (20), dem eine Stellung
der Achsen (A1-A3) zugeordnet ist und dem letzten
vor dem Unterbrechen mittels der Anzeigvorrichtung
angezeigten Bild (21a-k) am nächsten ist zu ermit-
telt.

7. Fahrgeschäft nach Anspruch 6, bei dem die Steuer-
vorrichtung (9) eingerichtet ist, diejenige Stellung der
Achsen (A1-A3), welche dem ermittelten Bild (21a-
k) zugeordnet ist, zu ermitteln, die Antriebe des Ro-
boterarms (2) derart anzusteuern, damit der Robo-
terarm (2) die ermittelte Stellung der Achsen (A1-
A3) einnimmt und die Bewegung des Roboterarm
(2) fortsetzt, und ein Anzeigen der Filmsequenz (20),
beginnend mit dem ermittelten Bild (21a-k), mittels
der Anzeigevorrichtung (14, 15) zu veranlassen.

8. Verfahren zum Betreiben eines Fahrgeschäfts nach
einem der Ansprüche 1 bis 7, aufweisend folgende
Verfahrensschritte:

- Bewegen des Roboterarms (2) derart, dass
dieser während des Bewegens der Bewegung
zugeordnete Stellungen der Achsen (A1-A3)
aufweist,
- synchrones Anzeigen der Filmsequenz (2) zur
Bewegung des Roboterarms (2),
- Erkennen einer Abweichung des synchronen
Anzeigens der Filmsequenz (20) zur Bewegung
des Roboterarms (2), wenn bei einer aktuellen
Stellung der Achsen (A1-A3) das aktuell ange-
zeigte Bild (21a-k) dieser Stellung der Achsen
(A1-A3) nicht zugeordnet ist oder zumindest um
eine maximal vorgegebene Anzahl von Bildern
(21a-k) abweicht.

9. Verfahren nach Anspruch 8, zusätzlich aufweisend
folgende Verfahrensschritte:

- nach einem Erkennen des Abweichens, An-
passen der Geschwindigkeit der Bewegung des
Roboterarms (2) in Abhängigkeit zur erkannten
Abweichung, und/oder
- nach einem Erkennen des Abweichens, Über-
springen der angezeigten Filmsequenz (20) bis
zu dem nächsten Bild (21a-k), welchem eine
Stellung der Achsen (A1-A3) des Roboterarms
(2) zugeordnet ist, oder Wiederholen der ange-
zeigten Filmsequenz (20) ab dem nächst vori-
gen Bild (21a-k), welchem eine Stellung der
Achsen (A1-A3) des Roboterarms (2) zugeord-
net ist.

9 10 



EP 2 574 384 A1

7

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10. Verfahren zum Betreiben eines Fahrgeschäfts nach
einem der Ansprüche 1 bis 9, aufweisend folgende
Verfahrensschritte:

- Bewegen des Roboterarms (2) derart, dass
dieser während des Bewegens der Bewegung
zugeordnete Stellungen der Achsen (A1-A3)
aufweist,
- synchrones Anzeigen der Filmsequenz (2) zur
Bewegung des Roboterarms (2),
- außerplanmäßig Unterbrechen der Bewegung
des Roboterarms (2),
- nach dem außerplanmäßigen Unterbrechen
der Bewegung des Roboterarms (2), Ermitteln
desjenigen Anteils der Filmsequenz (20), wel-
cher bis zum Unterbrechen bereits angezeigt
wurde,
- Ermitteln des Bildes (21a-k) der Filmsequenz
(20), dem eine Stellung der Achsen (A1-A3) zu-
geordnet ist und dem letzten vor dem Unterbre-
chen der Bewegung des Roboterarms (2) ange-
zeigten Bildes (21a-k) am nächsten ist,
- Ermitteln derjenigen Stellung der Achsen (A1-
A3), welche dem ermittelten Bild (21a-k) zuge-
ordnet ist,
- Bewegen des Roboterarms (2) in eine Stellung
entsprechend der ermittelten Stellung der Ach-
sen (A1-A3) und Fortsetzten der Bewegung des
Roboterarm (2), und
- beginnend mit dem ermittelten Bild (21a-k),
Fortsetzten des Anzeigens der Filmsequenz
(20).
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